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Reifendruckverlusterkennung bei unterschiedlichen Radmomen- 
ten 

Die Funktion des dynamischen Abrollradius als Funktion des 
Drucks ist abhangig von dem am Rad anliegenden Moment. Die- 
se Zusammenhang kann linear oder nichtlinear sein. Das Rad- 
moment wird aus der folgenden Beziehung berechnet: 

M rad = (Mmotor- M reib ) * n motor / n rad 

mit 

M rad Radmoment 

M mo tor abgegebenes Motormoment 

M reib Reibmoment 

n motor Motordrehzahl 

n rad Raddrehzahl 

Der EinfluB des Radmoment M rac i auf dem Quotient der Dreh- 
zahlen der Vorder- zu den Hinterradern wird eingelernt. 
Statt Drehzahlen konne auch Abrollzeiten verwendet werden. 
Ebenso ist das Drehzahlverhaltnis der Vorder- zu den Hin- 
terradern moglich. Statt die Summe der Vorderrader mit der 
Summe der Hinterrader zu vergleichen ist auch ein individu- 
eller Vergleich der jeweiligen Seite moglich. 



In Abbildung 1 ist ein typischer Verlauf einer Kennlinie 
Abrollradius vorne/hinten als Funktion des Radmoments gege- 
ben : 
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dyn. Radius vorne; 
dyn. Radius hinten 




Mrad 



Das Lernen kann nach jedem beliebigen Lernalgorithmus er- 
folgen. So ist eine Auspragung des Verfahrens, dafl fur 
samtliche Motormomente entsprechende Verhaltnisse ,von Rad- 
moment zu Radienverhaltnissen gelernt werden. In einer an- 
deren Auspragung wird eine lineare Kennlinie angenommen und 
deren KenngroBen identif iziert . Dies kann durch Einlernen 
eines Punktes und den Abweichungen davon erfolgen. Dieser 
Nullpunkt muB nicht M ra< j = 0 entsprechen und kann von ande- 
ren Groften wie z.B. der Geschwindigkeit abhangig sein. 

Aus der Kenntnis der Abweichungen lassen sich die Effekte 
des Radmoments kompensieren . Dies bringt Vorteile bei der 
Erkennung. Ist erkannt worden, dass an der angetriebenen 
Achse ein Druckverlust vorliegen mu/3, so kann in Abhangig- 
keit des Motormoments die Erkennungsschwelle abgesenkt wer- 
den, Entsprechend ist auch eine Anhebung der Erkennungs- 
schwelle an der frei rollenden Achse moglich. 

Wurde bereits mit einem anderen Verfahren ein Druckverlust 
an einer der Achsen vermutet, so kann anhand der Abweichung 
der achsenweise gelernten Werte die Plausibi litat gepriift 
werden . 

Die Achseninf ormation liefert dann die Sicherheit, da/3 ein 
Druckverlust auf der angetriebenen Achse mit Antriebs- 
schlupf vorliegt 
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Diese Uberlegung lafit sich ausweiten, daB alle Effekte gan 
gabhangig betrachtet werden. Desweiteren ist eine geschwin 
digkeitsabhangige Betrachtung moglich 



Continental Teves AG & Co. oHG 



P 9654 



- 4 - 

Patent anspriiche 

1. Verfahren, dadurch gekennzeichnet, daB das Radmoment 
bei der Auswertung von dynamischen Abrollumf ange mit- 
berucksichtigt wird . 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, da/3 
das eine Funktion des dynamischen Abrollumf angs in Ab- 
hangigkeit vom Radmoment einglernt wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeich- 
net , daB eine Funktion mit begrenzter Anzahl von Iden- 
tif ikationsparametern gelernt wird 

4. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 1 bis 
3, dadurch gekennzeichnet , daB in einem Bereich der 
Radmomente ein bestimmter Kompensationswert gelernt 
wird und Abweichungen als linear vom Motormoment ange- 
nommen und gelernt werden. 

5. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeich- 
net, daB fiir jedes Radmoment ein Wert der Verhaltnisse 
der Vorder- zu den Hinterradern gebildet werden. 

6. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der EinfluB des Radmoments kompensiert 
wird . 

7. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeich- 
net, daB bei Verdacht auf Druckverlust an der ange- 
triebenen Achse, Schwellwerte in Abhangigkeit vom Rad- 
moment abgesenkt werden. 
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8. verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet , daB 
aus bereits vorliegende Daten liber Motormoment, Motor- 
reibmoment, Motordrehzahl und Raddrehzahl das Radmo- 
ment berechnet wird. 

9. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 
alle Einlern/Erkennungsvorgange gangstuf enabhangig 
sind 

10. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daJ3 
alle Einlern/Erkennungsvorgange geschwindigkeitsabhan- 
gig sind 

11. Verfahren nach Anspruch 1 und 2, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Inf ormationen bei Zundung ausschalten ab- 
gespeichert werden. 

12. Verfahren nach Anspruch 1 und 2, dadurch gekennzeich- 
net, daB bei Zundungsneustart die gelernten Inf orma- 
tionen wieder zur Verfligung stehen. 

13. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 
bei Uber/Unterschreiten eines Sollwertes des Radmo- 
ments die Bestimmung des dynamischen Abrollumf angs 
ausgesetzt wird. 



